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New perfOrmances are introduced in this paper to take feedback characteristics Of
discrete tilne contrOI systems into cOnsideratiOn The perfOrmhces are appled tO a
design polynonlial equatiOn of the tMro‐s ages design methOd proposed by the author.
Basic performances is a 、veighted square sum Of the coefficients Of the design
polynomial. Others are its variatiOns llThich keep prOperties of the contr91 systems
types,Each perfOrmances have an veighting parameter which is impoltant to cope
llrith model mislaaatching and nOisy circumstance
Key wOrds i  feedback characteristics performance, twO stages design methOd, mOdel matching, discrete
systenl,control systems type
山本祥弘 :離散時間制御系におけるフィードバック特性の評価法

























2。 問 題 の 設 定 と 2段階 設 計 法
2.1問題の設定
本論で考察するプラントは、次のスカラ系とする。
y=S(u十→      ω
ここに、y,u,wはそれぞれ、出力,入力,外乱とし、
PX, R*は、その次数が
∂[P*]=n*,  ∂[R*]=m*      (2)
の、z(またはs)の多頂式とする。ところで、(1)式を
完全に知るのは不可能であり、我々が知り得たのは、

























[3]Pd=QI P+Sl,41=Kl Rd―Ql R,
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Pd y=Ro v+QlRw (10)
となり、v=0,v=u。とみなせばモデルマンチングが
導成される。しかし実際のプラント(1)式に代入すると、
y=(1+各}岩←+⊃   ω)
必P=PsRzR+QlR ZP+Sl」
』R=Ql(P』R―R」P)





















set=Ql P,   Tel=―岳i       l10
となる。次に、(11)式のvに対し、(9)式をぺ入すると、
y=(1指








































味は、例えば」。1に赳して    、
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である。ここに、






























































































































































Rd   rd
Pd  z+p。
となる。












V= zP+ql z tt q2




Pl=‐~1・096,        P2=0・3025
rD=0,1823,        rl=0.0964
P =-0.81194,     r =0,25431
Pd=-0。73075,     rd=0,3641
をもちいている。これらの値は実験室の液位プラントを
想定したものであり、サンプリング時間を2分としてい









2) YoZhac and l.【il ura: Dead‐b t control with















Fig。2 Roots of Q
l: (■-0-0), (2-0-0)
2: (■-0-■)




Fig。3  0utput respnses
kF■′  α=0,5
input step dist.=0.3
ρ‐7‐β T (=ze ttti zぞ十し2z+じ3) Q (=z9+q〔zぞ+ 2zャqe) S (=so z2+s i Ztts2)
1・0‐0 tⅢ=0 ql=0 Se=0
1,0‐1 tt=―
器
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Tabi。1, c。。fficients of P。ユynottials T, Q, S.

